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Abstract{ In current health care system, it is dicult to have sucient rehabilitation. There-
fore, rehabilitation support at home is needed as soon as possible. In recent years , it has been
recognized that the exercises for voluntary movement of ngertip contribute to recover the phys-
ical functions. In this study, we aim to develop simple robotic devices that will improve upper
extremity functionality by nger rehabilitation. This research discusses a design of the device.
We show an example of the device that consists of nger selection mechanisms by servo motors,
nger raising mechanisms by DC motors, search-by-touch task providing mechanisms by DC
motors, and hand and nger state detection sensors by at face pressure sensors.
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ドバックが得られない状態になっている．











図 2.3: 安部ら [7]による鏡像運動を利用したリハビリテーション支援装置
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図 2.4: 酒井ら [3]によるリハビリ支援ロボットへの教示イメージ
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指の中で第 1指 （親指）は，他指と比べ独自の動作が行われる．第 1指の動作は，図
4.1のような他指との対立運動となっており，他指との力強い握りの構築を可能としてい
る [11]. そのため，本研究ではリハビリの対象とする指は第 1指を除いた第 2指，第 3指，
第 4指，第 5指（人差し指，中指，薬指，小指）までとする．
図 4.1: 第 1指と他指の対立関係 [11]
7
BA Thesis at Future University Hakodate, 2016 Kazuki YAMAMOTO











BA Thesis at Future University Hakodate, 2016 Kazuki YAMAMOTO













BA Thesis at Future University Hakodate, 2016 Kazuki YAMAMOTO










BA Thesis at Future University Hakodate, 2016 Kazuki YAMAMOTO


















BA Thesis at Future University Hakodate, 2016 Kazuki YAMAMOTO













図 5.3: 指の選択機構の動作 図 5.4: 指の押し上げ機構の動作
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圧測定モジュールを使用した．このモジュールは，測定 IC に INA226 を採用し，I2C イ
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ている力が 0.00となっていることから，状態 2は第 2指を上げている状態であることが分
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表 5.1: リハビリの状況を検知，計測したデータとその時の手指の状態
状態 1 状態 2 状態 3
電流 [mA] -4 210 260
第 1指がかけている力（0～1023） 176 154 177
第 2指がかけている力（0～1023） 403 0 0
第 3指がかけている力（0～1023） 544 485 516
第 4指がかけている力（0～1023） 452 420 413
第 5指がかけている力（0～1023） 259 277 286
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